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Pada proses industri, khususnya industri yang didalamnya melibatkan proses 
pengecatan, sangatlah tidak efisien jika proses dilakukan secara manual karena akan 
menghabiskan resource yang ada. Selain itu, proses penyemprotan cat secara manual  
memiliki efek yang buruk bagi kesehatan manusia, yang pada akhirnya akan menganggu 
kontinyuitas proses itu sendiri. Penelitian ini bertujuan untuk merancang suatu prototype 
sistem pengendali conveyor yang dapat melaksanakan proses pengecatan dan 
pengeringan secara kontinyu dengan pemanfaatan waktu yang efisien, menggunakan 
PLC dengan tipe OMRON C200H. Metodologi yang digunakan dalam penyusunan 
skripsi ini adalah studi kepustakaan dan penelitian laboratorium. Sistem dirancang agar 
dapat mengatur pergerakan conveyor dan melakukan proses pengecatan terhadap obyek 
yang lewat diatasnya. Panjang obyek diukur oleh sistem menggunakan sebuah sensor 
photoelectric dipadukan dengan proses perhitungan terhadap pulsa yang dihasilkan oleh 
rotary encoder sebagai akibat dari pergerakan motor. Kemudian sistem akan melakukan 
proses pengecatan terhadap obyek sesuai dengan panjang yang terukur. Penggunaan 
PLC dalam sistem ini memudahkan proses penyesuaian dan pengembangan sistem lebih 
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